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上肢を有する受動歩行の研究
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Fig.1 passive walker model 
 
55)( ×∈ RM θθ は慣性行列， は遠心力，コ
リオリ力項行列， は重力項ベクトル，
は入力トルクベクトルを表している. 
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再設定された一般化座標系
とし ， ， ，
TZZq ],,,,,,[ 2154321 θθθθθ=
77)( ×∈RqMq 77),( ×∈RqqCq & 17)( ×∈ RqGq
17)( ×∈Rqqτ とそれぞれなる. 






























































































1m =9.725[kg] =32.753[kg] =5.541[kg] 3m 5m
・link 長 
1L =0.748[m]  =0.653[m]  =0.578[m] 2L 3L
 また，変動させるパラメータと探索範囲を次のよう
に定めた． 
初期値( ) 21,θθ &&
  探索範囲(0≦ ≦2.5[rad/s]  0.01 刻み) 1θ&
      (-4.0≦ ≦-1.5[rad/s]  0.01 刻み) 2θ&
胴体の姿勢( ) 3θ
  探索範囲(-0.5≦ ≦0.5[rad]  0.1 刻み) 3θ







 また，前述の Foot Scuffing 問題を回避するため遊
脚角度 が-0.25+2θ φ ≦ ≦0.25＋2θ φ  [rad] の間にお
いて，遊脚の長さを 1[cm] 縮小させることとした． 
 
3.2 シミュレーション結果と考察 























を変化させて，シミュレーション実験から解析を行った． Fig.3 initial values area of each angle of body 
(don’t swing arm) 実験結果から，腕の動作が受動歩行の歩行安定性に影
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This paper analyzes a property of passive walking mechanism, which has upper body and arms. 
Though there are lots of studies on passive walkers, it is still unclear how its body posture and its 
upper limb’s motion affect its stability. By doing various kinds of computer simulations, we can derive 
an answer to the above open question; namely we can know the sinusoidal movement of the arms gives 
positive effect to the walking mechanism. 
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